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Abstrak
Pada penelitian tugas akhir ini akan dilakukan kontrol kecepatan mobil listrik berbasis sudut
belok pada mobil listrik. Dengan mengatur sudut setir, pengguna dapat mengatur kecepatan
supaya sesuai proporsi sudut roda kanan dan roda kiri. Sehingga mobil listrik tidak terjadi selip
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Pada implementasi hardware-nya, untuk mendapatkan sudut setir menggunakan potensio sebagai
sudut setir dan diolah di mikrokontroller ATmega8535, nilai yang didapat diolah digunakan
untuk sinkronisasi kecepatan motor kanan dan kiri . Kemudian mendapatkan data kecepatan dan
kecepatan sudut mobil listrik, digunakan PhidgetEncoder HighSpeed yang dapat menghitung
banyaknya jumlah pulsa yang dihasilkan oleh motor brushless yang dikaitkan dengan pencatatan
waktunya.
Hasil yang didapatkan akan diolah dan ditampilkan di PC . Untuk implementasi softwarenya
sebagai tampilan di layar PC digunakan Borland C++ Builder. Dari pengujian menunjukan bahwa
penurunan dan penambahan kecepatan roda yang berbeda pada roda kanan dan roda kiri. Hasil
pengukuran performansi berdasarkan respon sitem dari kontrol tersebut , dihasilkan settling
time untuk belok kiri 10608ms dan untuk belok kanan 8736 ms , rise time untuk belok kiri
3120ms dan belok kanan 2496ms serta time constant untuk belok kiri 1092ms dan belok kanan
1716ms.
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Abstract
In this final project research will be done the speed control of electric cars based on the inflection
point of electric cars. By adjusting the steering angle , the user can adjust the speed of the wheel
angle to fit the propotions angel right and left wheels. So that the electric car is not slippage.
In the final project, we have performed the design and implementation of software and hardware
,such as monitoring and, controlling system that display the real time parameters associated with
the motion in electric car. The parameters that are monitored are speed , throttle voltage ,
steering or wheel angel value, which will be controlled to produce a portion of the desired speed.
In the hardware implementation, to get the steering angle or wheel angel, the system use
potensio variable resistor it’s the set fant of the system the value of steering angel would be
readed by microcontroller. After that microcontroller will send that data (steering angel) to cpu
with serial communication. The control process will be done to CPU. The result of the control
process will be sent to DAC via microcontroller to synchronize the left and the right motor speed.
The obtained value will be processed and displayed on a PC .The software of the system on CPU is
C++ Builder . The Test result show that the decrease and increase the speed of the wheel wich
different on the right and left wheel. The results of performance measurement system based on
responses from these controls, resulting settling time 10608 ms to turn left and turn right to
8736 ms, rise time to turn left and turn right 3120 ms 2496 ms and the time constant for turn left
and turn right 1092ms 1716ms.The obtained value will be processed and displayed on a PC .The
software of the system on CPU is C++ Builder . The Test result show that the decrease and
increase the speed of the wheel wich different on the right and left wheel. The results of
performance measurement system based on responses from these controls, resulting settling time
10608 ms to turn left and turn right to 8736 ms, rise time to turn left and turn right 3120 ms
2496 ms and the time constant for turn left and turn right 1092ms 1716ms.
Keywords : Keywords : microcontroller, monitoring, controlling , motion , steering wheel angle
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1.1. Latar Belakang 
 
 Kendaraan berbahan bakar listrik menjadi salah satu jenis kendaraan alternatif 
yang banyak diminati oleh masyarakat karena pemakaian bahan bakar yang lebih hemat 
dan lebih ramah dengan lingkungan. Maka dari itu, banyak masyarakat dari kalangan 
ilmuwan yang mempunyai ketertarikan dalam pengembangan kendaraan berbahan listrik 
ini. 
Mobil listrik yang telah dirancang, dibuat, dan dimiliki oleh bapak Dr. Pratikto, 
Drs., MT, salah satu dosen  di IT Telkom telah menarik mahasiswa untuk membuat suatu 
aplikasi yang dapat menunjang untuk pengembangan sistem yang dapat diaplikasikan pada 
mobil listrik tersebut.  
Mobil listrik tersebut dirancang  dan diimplementasikan menggunakan motor listrik 
brushless. Permasalahannya jika mobil listrik yang digunakan adalah dua mesin brushless 
terpasang pada roda kanan dan roda kiri yang sebenarnya satu roda diperuntukkan satu 
sepeda motor. 
Pada tugas akhir ini, penulis akan mengembangkan sistem  software, yang 
sebelumnya telah dibuat pada penelitian senbelumnya[1], dan merekonstruksi ulang sistem 
hardware, yang telah dirancang pada tugas akhir sebelumnya[2], untuk mengatasi 
permasalahan tersebut. Dengan mengimplementasikan suatu algoritma yang telah diuji 
sebelumnya. Kecepatan mobil listrik akan dikontrol mendekati suatu besaran kecepatan 
dimana porsi roda kanan dan roda kiri sesuai. Sehingga roda kanan dan roda kiri dapat 
sinkron . 
 
1.2. Perumusan Masalah 
 
     Beberapa hal yang menjadi perumusan masalah dalam pengerjaan tugas akhir ini 
adalah:  
• Bagaimana cara mendapatkan data sudut setir mobil listrik? 
• Bagaimana cara mendapatkan data kecepatan mobil listrik? 
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• Bagaimana cara mendapatkan waktu real system berjalan untuk keperluan 
perhitungan? 
• Bagaimana mengolah nilai sudut dan tegangan throttle menjadi masukan nilai 
pengontrolan kecepatan? 
• Bagaimana cara mendapatkan algoritma pengontrolan roda kiri dan roda kanan 
sehingga sinkron ? 
• Begaimana merancang system hardware dalam pengontrolan kecepatan mobil 
listrik berdasarkan sudut setir? 
• Bagaimana merancang system control ke dalam bahasa C untuk pemrograman 
microcontroller dan C++ untuk pemrograman komputer? 
• Bagaimana cara mentransfer data hasil dari pembacaan mikrokontroler ke PC untuk 
diolah dan monitoring hasilnya? 
• Bagaimanakah mengimplementasikan suatu algoritma pengontrol kecepatan 
berdasarkan sudut setir ke dalam mobil listrik?  
 
1.3. Tujuan Penelitian 
       Penelitian tugas akhir ini bertujuan untuk : 
• Dapat merancang suatu system interface antar perangkat mobil listrik dan 
mendapatkan data-data parameter yang dibutuhkan dalam algoritma pengontrolan. 
• Dapat merancang dan mengimplementasikan suatu algoritma kontrol kecepatan 
pada mobil listrik agar roda kanan dan roda kiri bergerak sesuai porsinya. 
• Dapat mengetahui performansi dari algoritma kecepatan sudut yang 
diimplementasikan ke dalam mobil listrik tersebut 
   
1.4. Manfaat Penelitian 
       Manfaat penelitian tugas akhir ini adalah : 
• Membangun suatu sistem mobil listrik dengan dua motor pada roda kanan dan kiri 
yang memilik management yang mengatur kecepatannya. 
• Membangun suatu algoritma pengontrolan yang baik sehingga mampu 
dikembangkan dan dimanfaatkan untuk sistem yang lain secara umum.   
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1.5. Batasan Masalah 
Pada penelitian ini akan dilakukan  kontrol kecepatan berbasis sudut setir, maka 
diperlukan sensor yang cukup presisi, selain itu kondisi jalan yang berbeda-beda 
menyebabkan perbedaan algoritma yang berbeda setiap kondisinya.  maka dirancang  suatu 
batasan masalah. Batasan masalah penelitian tugas akhir ini adalah : 
• Penelitian hanya dibatasi dari sudut belok gerak mobil. Jadi tanpa membahas 
kondisi jalan yang sebenarnya bila diberikan gaya gesek dan beban. 
• Pengujian dilakukan dengan memutar satu  roda saja, karena penelitian sebelumnya 
yang belum menggunakan algoritma tugas akhir ini terjadi kerusakan pada driver 
motornnya saat kondisi belok . 
• Pengontrolan hanya menggunakan kontrol open loop saja. 
 
1.6. Metodologi Penelitian 
Penelitian tugas akhir ini menggunakan metode  eksperimental semu. Jadi dalam 
pengerjaannya, Penulis memilih, mengamati dan memanipulasi parameter-parameter yang 
berkaitan dengan dasar teori tertentu sehingga didapat suatu sistem yang sesuai dengan apa 
yang diinginkan.  
Dalam pengerjaan penelitian tugas akhir ini,  dilakukan beberapa hal berikut,  
•  pertama yang dilakukan adalah memilih topik serta judul penelitian.  
• Kemudian, melakukan studi literatur , yaitu  pengumpulan sumber-sumber teori 
yang berkaitan dengan penelitian (system control kecepatan motor brushless).  
• Selanjutnya dengan pembimbing dilakukan untuk mendapatkan hasil yang sesuai, 
seperti sistem kerja dan parameter-parameter yang terlibat.  
• Tahap selanjutnya  adalah perancangan. Pertama, perancangan software, yaitu 
mengaplikasikan algoritma yang telah dibuat kedalam bahasa pemrograman dan 
membuat simulasinya. Pemrograman microcontroller menggunakan bahasa 
pemrograman C dengan Code Vision sebagai software compailer-nya, dan 
simulasi menggunakan bahasa C++ dengan software C++builder.  
• Tahap selanjutnya, perancangan hardware dengan cara mempelajari data sheet 
perangkat yang digunakan dan mencari konfigurasi sistem yang sesuai, meliputi 
interfacing antar perangkat serta cara kerja perangkat untuk menghasilkan 
parameter-parameter yang dibutuhkan.  Proses tersebut dilanjutkan dengan 
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implementasi, yaitu mendownload algoritma (source code) yang telah dibuat ke 
dalam system hardware yang telah direalisasikan.  
•  Yang terakhir adalah pengukuran dan pelaporan. Pada proses pengukuran 
performansi sistem yang dibuat, dilakukanpengujian sitem kontrol kecepatan 
dengan sudut belok.  Hasil pengukuran selanjutnya akan dilaporkan dalam bentuk 
laporan tugas akhir.  
1.7. Sistematika Penulisan 
BAB I PENDAHULUAN 
 
Pada bab ini menjelaskan tentang latar belakang, rumusan masalah, tujuan, manfaat, 
batasan masalah, metodologi penulisan tugas akhir dan sistematika penulisan. 
BAB II DASAR TEORI 
 
Pembahasan mengenai dasar teori yang berkaitan dengan penyusunan proposal tugas 
akhir, yaitu penjelalasan tentang mobil listrik yang dipakai, motor brushless 
mikrokontroler AVR ATMega8535, PhidgetEncoder HighSpeed , sensor sudut yang 
digunakan ,serta sedikit penjelasan tentang respon sistem. 
 
BAB III PERANCANGAN DAN IMPLEMENTASI SISTEM 
 
Dibahas tentang perancangan dan implementasi sistem meliputi spesifikasi sistem, 
perancangan hardware yang, perancangan software, dan implementasi hardware. 
 
BAB IV PENGUJIAN DAN ANALISA 
 
Menjelaskan tentang hasil-hasil pengujian yang didokumentasikan beserta analisis 
sistem secara keseluruhan. 
 
BAB V KESIMPULAN DAN SARAN 
 
Berisi tentang kesimpulan akhir dari tugas akhir yang dibuat dan saran untuk 
pengembangan dari tugas akhir ini. 
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1. Seluruh hardware bekerja secara sinergi sehingga menghasilkan suatu sistem yang  
bekerja sesuai dengan tujuan perancangan. 
2. Telah tercapai pengurangan maupun penambahan kecepatan sesuai dengan porsi yang 
ditunjukkan pada algoritma yang sedang dijalankan  berdasarkan sudut setir.  
3. Performansi respon system algoritma kontrol kecepatan memiliki parameter –
parameter  nilai settling time  ,belok kiri 10608ms  ,  belok kanan 8736 ms , rise time 






1. Sensor yang digunakan sebaiknya menggunakan sensor yang lebih linier agar tidak 
perlu konversi terlalu banyak. 
2. Untuk sensor kecepatan sebaiknya menggunakan sensor yang dapat diinputkan ke 
mikrokontroller, seperti optocoupler. 
3. Implementasi software perlu dicoba dengan aplikasi selain dari C++ Builder 4 untuk 
mendapatkan pemrosesan data yang lebih cepat. 
4. Penyempurnaan kembali dengan system kontrol  close loop. 
5. Sebaiknya Algoritma ditanamkan langsung ke dalam mikrokontroller supaya tidak 
terjadi delay  yang besar karena adanya interfacing. 
 
   
Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)
Tugas Akhir - 2012
Fakultas Teknik Elektro Program Studi S1 Teknik Telekomunikasi
DAFTAR PUSTAKA 
 
[1] Pratikto, dkk, 2010, Pengembangan Sistem Kontrol Traksi Mobil Elektrik Berbasis 
Rekontruksi Keadaan Kecepatan Model Roda, bandung,  Institute Teknologi Bandung, 
Online Jurnal. 
 
[2] BayuYoga, Muhamad, 2010, Perancangan dan Implementasi Sistem monitoring 
parameter  Dasar pada Mobil Listrik dengan Penggerak Motor Brushless, Bandung,  
Institute Teknologi Telkom, Tugas Akhir 
 
[4] Herayan,Imam. Raharjo,Budi. Pemrograman Borland C++Builder. 2006. 
Bandung:Informatika Bandung  
 
 
[5] Heryanto, Ary M. Adi, P. Wisnu. Pemrograman Bahasa C untuk Mikrokontroler 
ATMEGA8535. 2008. Yogyakarta:ANDI [2] Moreira, Jorge Castineira dan Patrick Guy  
 
 
[6] Datasheet. Electronic’s Datasheet Search Engine. [Internet, WWW]. Address 
www.datasheetcatalog.com  
 
[7] Phidgets. Product for USB Sensing and Control. [Internet, WWW]. Address 
www.phidgets.com, 2010. 
 




[9] Wikipedia. The Free Encyclopedia. [Internet,en]. Address en.wikipedia.org, 2010. 
 
[10]  Ji Yao , Jorge angeles.  Kinematic Shintesis of Steering Mechanism .Sichuan Union 
University.Jurnal  
Powered by TCPDF (www.tcpdf.org)
Tugas Akhir - 2012
Fakultas Teknik Elektro Program Studi S1 Teknik Telekomunikasi
